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Abstract— This paper describes the PET _Soccer 2D team,
which will be used in category RoboCup Soccer Simulation
2D,during the Brazilian Robotics Competition 2010, that will be
promoted together with the Brazilian Symposium of Intelligent
Automation. Initially, it is introduced the group that imple-
mented the team and subsequently the changes in the main
strategies of the team. Finally, this paper shows the expectations
for the competition of this year and the prospects of the future
works.

I. INTRODUCAO

O time PET_Soccer2D participa pela quinta vez na
Competicdo Brasileira de Robdtica. Ele é desenvolvido pelos
bolsistas do PET (Programa de Educacdo Tutorial) Enge-
nharia de Computacdo, da Universidade Federal do Espirito
Santo (PET Egenharia de Computgdo, n.d.)

Neste ano, a reorganizacdo do cédigo do time e a
substitui¢do de jogadores fazem parte das principais mudanas
no time. Além dessas mudanas, foram feitas melhorias nas
funcdes ja usadas e houve uma grande preocupagdo com a
otimiza¢do do cddigo, uma vez que o time mostrou-se com
dificuldades de ser executado em computadores mais lentos.

A. O time base UvA_trilearn_2003

Os desenvolvedores do UvA Trilearn 2003 Soccer Simula-
tion (UvA Trilearn 2003, n.d.), time vencedor da RoboCup-
2003, disponibilizaram parte do cédigo fonte do seu time
para que novos competidores tenham um ponto de partida
mais adequado e eficiente para o desenvolvimento do seu
proprio time.

O time disponibilizado ji é capaz de se organizar em
campo, chutar a bola, fazer passes, marcar o adversario, entre
outros. Mas a maioria dessas fungdes ndo sao usadas e o que
o time faz basicamente é correr até a bola e chutar para o
gol.

A equipe desenvolvedora do PET_Soccer 2D usou esse
time base para iniciar suas pesquisas nessa area. Foram
corrigidos algumas fungdes que apresentavam falhas, € claro,
novas fungdes foram incorporadas ao cédigo.

II. DIVISAO DO CODIGO

Para facilitar as alteragcdes no time o seu cddigo foi
dividido em médulos. Nos médulos tentamos dividir de tal
forma que encapsulassem as entidades do futebol que estdo
envolvidas na Simulacdo 2D, tais como: condug¢do de bola,
passe e outras atividades que sdo intrinsecas do dominio do
futebol. Essa divisdo favorece o desenvolvimento cooperativo
do time.

III. SUBSTITUICAO

Para o ano de 2010 decidimos expandir a escolha de
jogadores ndo apenas para os jogadores que irdo iniciar a
partida, como também para os a serem substituidos. Com
base nas observagdes feitas durante os jogos, percebemos
que certos jogadores sempre ficam muito cansados. Com
essa informacao em maos reutilizamos parte do algoritmo de
escolha de jogadores titulares para a escolha dos melhores
jogadores substitutos.

A experiéncia mostra que uma boa escolha dos jogadores,
de acordo com as suas fungdes, influencia no resultado
do jogo. Porém, a definicdo de um bom jogador pode ser
dificil de ser matematizada, fazendo com que a légica fuzzy,
que usa a linguagem natural, passe a ser uma excelente
alternativa. A seguir, é descrito o uso da légica fuzzy na
escolha dos jogadores.

A. Maleabilidade do dominio

No uso natural de l6gica fuzzy, é necessario um dominio
bem definido e a garantia de que todos os individuos a serem
fuzzificados estejam numericamente inseridos nesse dominio.
Contudo, essa necessidade implica em um alargamento
no dominio o que pode prejudicar na significabilidade da
varia¢do quantitativa entre os elementos, além de possibilitar
a ocorréncia de espagos ociosos que gera ma distribui¢do dos
elementos no sistema.

B. Variabilidade de valores de qualidade

Considerando todo o conjunto de jogadores oferecidos
para a escolha como um bloco, a variabilidade de valores de
qualidade consiste na movimentagdo dos valores numéricos
de qualidade sobre um eixo coordenado. Por exemplo, um
jogador que tem como caracteristica de velocidade maxima
o valor discreto 0.9 pode ser considerado veloz em um
conjunto em que a maioria dos jogadores fica abaixo desse
valor e considerado lento quando a maioria dos demais
individuos estd acima disso.

A estatistica oferece ferramentas eficazes na andlise de
conjuntos de dados. No problema em questdo foram utiliza-
dos a mediana e o desvio padrido de um determinado conjunto
para formar os conjuntos fuzzy.

A definicdo do dominio do conjunto fuzzy é dada pelos
valores extremos do conjunto oferecido, ou seja os valores
minimo e mdximo, o que descarta o problema de ocorréncia
de individuos fora do dominio e minimiza consideravelmente
o problema de espagos ociosos e maximiza a significabili-
dade da variacdo quantitativa entre os elementos.



O valor central do conjunto fuzzy é dado pelo valor
numérico da mediana calculada a partir do conjunto pre-
viamente oferecido assim como seus extremos pelo valor
da mediana acrescido ou decrescido do valor do seu desvio
padréo.

H4 varios exemplos no mundo real que se assemelham
ao da escolha de jogadores em uma partida de futebol de
robds, de modo que a metodologia da solucdo aplicada ndo
fica restrita ao uso em ambiente de simulacao.

Criados os conjuntos fuzzy, cada jogador é submetido para
avaliacdo e como resultado tem-se a qualidade do jogador.
Para o célculo dessa qualidade sdo consideradas diferentes
habilidades de acordo com a funcdo do jogador. Assim, um
jogador que € bom para ser atacante pode niao ser um bom
zagueiro ou lateral.

IV. CONCLUSOES E TRABALHOS FUTUROS

Para o futuro pretendemos generalizar a substituicdo dos
jogadores. Iremos implementar uma substitui¢do que seja
mais genérica, ou seja, que se baseie nas informagdes cor-
rentes da partida e ndo apenas de parametros estatisticos.
Também pretendemos aplicar redes neurais artificiais nos
fundamentos passe e cruzamento, principalmente no que se
refere a decisdo de realizd-los ou ndo.
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